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により 2 次災害が起こる可能性がある。 
そこでロボットの移動環境内に崩壊の危険性のある脆弱環境が含まれている場合においても，4
脚ロボットの歩行を可能にする歩行戦略と，その戦略の中で必要になる『足探り動作』を提案す
る。 
従来はロボットの移動環境を水平面に限定して議論を行ってきたため適用に限界があり実用的で
はなかった。そこで本論文ではまず移動環境内に傾きが一様であり、全ての足先が同一傾斜面上
にある一様な傾斜面を含む環境における歩行戦略とそれを満たすための条件を静力学に基づく力
とモーメントのつりあいから求める。次に，傾斜面の傾きが途中から変化する場合や、全ての足
場が同一傾斜面にない場合のような多様な傾斜面が移動環境内にある場合について歩行戦略とそ
れを満たす条件を静力学に基づく力とモーメントのつりあいから求める。最後に、提案した歩行
戦略を満たす歩行動作について計算機シミュレーションにより有効性を確認する。 
 
